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Ship position guide adalah alat yang dapat digunakan untuk menentukan 
ketepatan posisi lunas kapal pada keel block dan dapat mengukur  jarak antara dock 
dengan badan kapal dengan memanfaatkan gelombang ultrasonik. Sensor ultrasonik 
mendeteksi jarak obyek dengan cara memancarkan gelombang ultrasonik (40 kHz) 
selama waktu tertentu kemudian mendeteksi pantulannya. Sensor ini memancarkan 
gelombang ultrasonik sesuai dengan kontrol dari mikrokontroler pengendali. Data 
yang diperoleh dari alat ini bisa digunakan sebagai parameter untuk dock master 
dalam mengetahui jarak antara dock dengan badan kapal. Dimana data yang 
diperoleh ini dari tampilan secara display atau angka digital yang terdapat pada LCD 
(Liquid Crystal Display). Uji coba dari alat ini hanya disimulasikan dengan maket 
kapal. Alat ship position guide ini direncanakan mampu membaca jarak yang 
dibutuhkan dalam penentuan jarak antara dock dengan badan kapal.  Dimana 
peletakkan dari sensor ini diletakkan dibagian dok   kapal,yaitu diletakkan dibagian 
depan bagian kiri dan kanan dua buah,dan dibagian belakang kiri dan kanan juga dua 
buah. Pada pengukuran dibawah 2 cm sensor tidak bisa mendeteksi adanya obyek 
dikarenakan jarak pantul terlalu dekat dengan sensor. Hasil pengujiannya yaitu jarak 
yang terbaca  berupa angka dalam bentuk digital dilengkapi dengan lampu indicator 
sebagai penanda posisi center. Sistem ini juga mempunyai fitur berupa wireless 
communication  yang membantu pekerjaan dalam memonitoring.  Data keluaran 
sensor diproses menggunakan mikrokontroler dan dikirim secara wireless 
menggunakan RF modul agar dapat dimonitoring dari jarak yang jauh. Data yang 
terkirim menggunakan RF modul diterima oleh PC.  Data diproses menggunakan 
aplikasi visual basic sebagai perangkat lunak dalam membuat displai monitoring. 
Bahasa pemrograman Visual Basic dipilih untuk membuat komunikasi antarmuka 
karena  kemudahan dalam pembuatan program serta kemudahan dalam mencari 
tutorial-tutorial yang diperlukan. 
 






Pada pengerjaan proyek akhir ini 
yang berdasarkan suatu sistem 
monitoring, yang menggunakan 
sensor ultrasonik dan sistem 
wireless, dimana sensor ultrasonik 
ini digunakan sebagai media 
untuk dapat memonitoring jarak 
antara badan kapal dan dok. 
Beberapa modul ultrasonik yang 
terdiri atas reciever  dan 
transmiter  dipasang untuk 
mengukur jarak. Sistem ini 
merupakan suatu sistem yang 
memiliki prinsip kerja 
memonitoring suatu sistem 
jaringan atau sebuah plant 
menggunakan sistem 
komputerisasi. Sistem ini juga 
mempunyai fitur berupa wireless 
communication  yang membantu 
pekerjaan dalam memonitoring. 
Sistem kerja pada proyek akhir 
ini, data-data yang digunakan 
dalam referensi untuk dijadikan 
suatu acuan dalam memonitoring 
jarak yaitu sensor ultrasonic. Data 
keluaran sensor diproses 
menggunakan mikrokontroler dan 
dikirim secara wireless 
menggunakan RF modul agar 
dapat dimonitoring dari jarak 
yang jauh.  Data yang terkirim 
menggunakan RF modul diterima 
oleh PC.  Data diproses 
menggunakan aplikasi visual 
basic sebagai perangkat lunak 
dalam membuat displai 
monitoring. Bahasa pemrograman 
Visual Basic dipilih untuk 
membuat komunikasi antarmuka 
karena  kemudahan dalam 
pembuatan program serta 
kemudahan dalam mencari 
tutorial-tutorial yang diperlukan. 
 


















Gambar 2.1. Konfigurasi system 
 
Alur pengedokan kapal dimulai 
dari proses awal hingga proses 
akhir. Skala yang digunakan baik 
dock maupun kapal menggunakan 
perbandingan 1:31  ukuran 
sebenarnya. Selanjutnya setelah 
didapatkan kesesuaian posisi jarak 
badan kapal dengan dinding dock, 
sensor  ultrasonik type DT-SENSE 
UltraSonic and InfraRed Ranger 
(USIRR).  akan bekerja untuk 
melakukan pengukuran jarak. 
 
Sensor akan memancarkan 
gelombang ultrasonik sesuai 
dengan kontrol dari 
mikrokontroler pengendali. 
Dalam hal ini mikrokontroler 
pengendali menggunakan AVR 
ATMEGA 16. Setelahnya hasil 
pengukuran sensor ultrasonik 
akan ditampilkan dalam 
alphanumeric lcd (Liquid Crystal 
Display). Dan data hasil 
pengukuran tersebut dikirim 
menuju control room di dock 










 SENSOR ULTRASONIK 
ATMEGA - 16 
 





Rx  Tx 
Xbee pro yang terdiri dari 
transmiter dan receiver yang telah 
dibuat sesuai dengan spesifikasi 
untuk pengiriman data 
menggunakan wireless 
komunikasi. Data yang telah 
dikirim diterima oleh piranti 
receiver dan dikirim secara serial 
dengan menggunakan kabel serial 
RS232, sehingga data dapat 
ditampilkan menggunakan 

























2.1 Perancangan Sistem Komunikasi 
Nirkabel RF Modules 
 
Sistem komunikasi komunikasi 
nirkabel yang dibangun adalah 
menggunkan RF Modules Xbee Pro type 
802.15.4, dengan menggunakan radio 
frekuensi sebagai perantara pengiriman 
datanya. Pembuatan alat pengirim data 
nirkabel ini diperlukan konverter 
tegangan karena sumber tegangan yang 
diberikan padanya harus diantara 2,8-3,4 
V. Tanpa adanya konverter tegangan 
maka RF Modules tidak bisa bekerja 

























Gambar 2.3.  Rangkaian RF Modules  
( Transmiter ) 
 
 
Pada gambar 2.3.  merupakan 
konverter tegangan yang digunakan untuk 
RF Modules. Tegangan masukkan adalah 
5V dan diturunkan menjadi 3,3V 
menggunakan regulator AIC-1722 yang 
keluaran tegangannya 3,3V sehingga RF 
modules dapat bekerja. Hanya 6 pin yang 
digunakan untuk sistem komunikasi ini 
yaitu vcc, gnd, DIn, Dout, RSSI  dan 
Reset, dimana DIn di hubungkan dengan 
pin Transimtter dari mikrokontroller, 
PUSH 
 





DOut di hubungkan dengan pin Receiver 
dari mikrokontroller  dan  RSSI yang 





Gambar 2.4. Rangkaian RF Modules ( Receiver ) 
 
 
2.2  Perancangan Komunikasi Antar 
RF Modules 
Terdapat beberapa perintah untuk 
mensetting RF Modules. Setting pada RF 
Modules dapat dilakukan dengan 
sotfware yang terhubung dengan serial 
dengan RF Modules seperti 
Hyperterminal, Visual Basic dan X-CTU 
(Digi Software) ataupun hardware seperti 
Mikrokontroller.  Berikut perintah yang 
diperlukan untuk mensetting RF Modules 




Gambar 2.5. Setting RF modules pada X-CTU 
 
Keterangan; 
1.  “+++” merupakan perintah untuk 
memastikan RF Modules siap 
disetting atau tidak dan juga untuk   
mengawali setting parameter pada 
RF Modules. 
2.  “AT”  (AT Command) Merupakan 
perintah awalan perintah pada RF 
Modules. 
“DL” (Destination Address Low) 
Merupakan perintah untuk 
mensetting alamat yang akan dituju 
oleh RF Modules. 
3.  “MY”  ( Source Address) Merupakan 
perintah untuk mensetting alamat 
dari RF Modules (alamat diri 
sendiri), nilai dari “DL” dan “MY” 
tidak boleh sama. 
4.  “CH” (Chanel) Merupakan perintah 
set/read dari RF Modules dimana 
nilai awal setingnya adalah C dan 
nilainya harus sama untuk Rx dan 
Tx. 
5.  “ID” (Networking {Addressing}) 
Merupakan perintah pengalamatan  
PAN (Personal Area Network) 
dimana nilainya harus sama untuk 
satu jaringan. 
6.  “WR”(Write) Merupakan perintah 
penulisan pada RF Modules apakah 
RF Modules siap untuk mengirimkan 
data. 
7.  “CN” (Exit Command Mode) 
Merupakan perintah keluar dari 


















3.1  PENGUJIAN DAN ANALISA 
1) Pengujian sensor ultrasonic 
a) Pengujian jarak badan kapal dengan 
dock. 




Data hasil pengujian : 
 
1. Gerak translasi kapal arah ke kanan 
 
 













































Dari data hasil percobaan didapatkan 
data pengukuran sensor seperti tersebut 
diatas. Dimana pengambilan data 
dilakukan dengan 4 arah pergerakan 
kapal yang berbeda. Yang meliputi :  
1. Arah pergerakkan translasi kapal ke 
arah kanan. 
2. Arah pergerakkan translasi kapal ke 
arah kiri. 
3. Arah pergerakkan rotasi ke arah CW 
(Clock Wise). 
4. Arah pergerakkan rotasi ke arah 
CCW (Counter Clock Wise). 
 
Dari data hasil pengujian didapatkan 
nilai pembacaan sensor yang berbeda 
dengan nilai pengukuran actual. Untuk 
nilai keakuratan pembacaan pengukuran 
sensor memiliki keakuratan dengan 
persentase terendah 80,82% untuk sensor 
4 dan nilai keakuratan tertinggi dengan 
persentase 100% untuk sensor 1 terhadap 
jarak pengukuran actual. Hal ini 
dikarenakan pembacaan sensor ultrasonic 
yang kurang stabil di akibatkan karena 
ambient temperature berdasarkan 
spesifikasi pada sensor ultrasonic 
tersebut. Ketidaksesuaian pembacaan 
jarak oleh sensor dan jarak actual perlu 
dihindari dalam aplikasi langsung 
dilapangan. Karena dalam hal ini 
pengujian dilakukan menggunakan model 
kapal dan dok yang memiliki skala 
perbandingan ukuran yang cukup besar 
dengan skala asli . 
3.2.Pengujian RF Modules 
Pengujian dilakukan diluar 
ruangan tanpa halangan dan didalam 
ruangan. Hal ini untuk mengetahui 
kemampuan RF Modules di segala 
tempat. Berikut spesifikasi alat yang 
digunakan dalam pengujian. 
 
  Jenis   : RF Modules XBP-24 
Firmware version 1084 
  Transmitter : RF Modules X-Bee Pro + 
AT Mega 162 
  Receiver  : RF Modules X-Bee Pro + 
Konveerter RS-232 ke PC 
 
Rangkaian RF Modules Penerima 




 a) Penerima (Rx)       b)Pengirim (Tx) 
 





Seting pada RF Modules dapat dilakukan 
dengan sotfware yang terhubung dengan serial 
dengan RF Modules seperti Hyperterminal, 
Visual Basic dan X-CTU (Digi Software) ataupun 
hardware seperti Mikrokontroller. Terdapat empat 
parameter yang dibutuhkan untuk menyeting RF 
Modules. Sebelum melakukan seting pada RF 
Modules, kita harus memastikan bahwa RF 
Modules sudah terkoneksi dengan komputer. Pada 
X-CTU untuk memastikan bahwa RF Modules 














Gambar 3.2.Cara memastikan RF Modules 
 





























8.  “+++” merupakan perintah untuk memastikan 
RF Modules siap diseting atau tidak dan juga 
untuk mengawali seting parameter pada RF 
Modules. 
9.  “AT” (AT Command) Merupakan perintah 
awalan perintah pada RF Modules. 
“DL” (Destination Address Low) Merupakan 
perintah untuk menyeting alamat yang akan 
dituju oleh RF Modules. 
10. “MY”( Source Address) Merupakan perintah 
untuk menyeting alamat dari RF Modules 
(alamat diri sendiri), nilai dari “DL” dan 
“MY” tidak boleh sama. 
11. “CH”(Chanel) Merupakan perintah set/read 
dari RF Modules dimana nilai awal setingnya 
adalah C dan nilainya harus sama untuk Rx 
dan Tx. 
12. “ID”(Networking {Addressing}) Merupakan 
perintah pengalamatan  PAN (Personal Area 
Network)  dimana nilainya harus sama untuk 
satu jaringan. 
13. “WR”(Write) Merupakan perintah penulisan 
pada RF Modules apakah RF Modules siap 
untuk mengirimkan data. 
14. “CN” (Exit Command Mode) Merupakan 






Seting RF Modules untuk rangkaian penerima 
















































Gambar 3.5 Seting rangakain RF Modules 





















Gambar 3.6 Penerima data yang terkirim dengan 
software X-CTU 
 
3.3.  Pengujian Software Aplikasi 
 
Tampilan pada PC hasil dari 
pengukuran yang telah di kirim melalui 
wireles yaitu berupa tampilan visual 
basic, dapat dilihat pada gambardibawah 












Gambar 3.7.Tampilan pada visual basic 
 





perencanaan dan pembuatan sistem 
kemudian dilakukan pengujian dan 
analisis data, maka dapat diambil 
beberapa kesimpulan tentang sistem 
kerja dari rangkaian. Yaitu sebagai 
berikut:  
1. Berdasarkan pengukuran sensor 
ultrasonik didapatkan data jarak 
range pendeteksian  antara 2 cm 
sampai dengan 300 cm . 
2. Agar memaksimalkan pengambilan 
data keempat sensor ultrasonik 
maka untuk memprosesnya 
digunakan sebuah mikrokontroller 
yang menangani kedua sensor 
ultrasonik agar sistem bekerja 
secara real time.  
3. Sistem dapat bekerja sesuai 
dengan yang diharapkan yaitu 
dapat mendeteksi adanya objek 
dan perpindahannya.  
4. Sistem dapat bekerja sesuai 
dengan yang diharapkan yaitu 
dapat mendeteksi jarak badan 
kapal dengan dock. Dan 
megirimkan data pembacaan 
sensor menuju control room 
dengan menggunakan wireless. 
 
a.  SARAN  
 
Dalam pembuatan Ship Position 
Guide berbasis mikrokontroller 
ATMega 16 masih banyak 




Untuk menyempurnakan alat 
sehingga pengguna memanfaatkan 
alat ini dengan baik. Ada beberapa 
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